




















(𝑉𝑥 , 𝑉𝑦 , 𝜔)を持ち，かつこれらを独立または組み合わせることが出来るという特徴を持つ．また，
一般に前後,左右,捻りの３自由度(Jx, Jy, ω)を扱えるジョイスティックで操作を行い,ジョイステ
ィックの３自由度操作それぞれが全方向移動型パーソナルビークルの３自由度(𝑉𝑥 , 𝑉𝑦 , 𝜔)と対応
する．これによって電動車いすで行うことの出来た移動方法に加えて,左右への平行移動といっ
た床面で人間が行う移動方法を実現できる．しかし，全方向移動型パーソナルビークルの操作に
は,３自由度の操作を独立に,あるいは組み合わせて行う必要があり,利用者の多くが高齢者のよ
うに手先が器用に扱えないことを踏まえると，全方向移動機構を有効に扱えない可能性がある． 
以上より，全方向移動型パーソナルビークルは，電動車いすと比較して行える移動方法が多い
点から複雑な環境下での運用に有効である一方で，操作性に難点のあるモビリティといえる． 
そのため本研究では操作の難化の原因である３自由度操作を解消しジョイスティックを倒す
といった簡単な２自由度操作のみをユーザーに要求する．この時，ユーザーの意図した動作を実
現できるように，ユーザーの意図を推定する必要がある．以上より，ユーザーの意図を推定する
ことでジョイスティックを倒すといった簡単な２自由度操作のみで所望の動作を実現し，オフィ
スのような複雑な環境下であっても目的地へ到達できるシステムを提案する．また本研究では全
方向移動型パーソナルビークル利用者にも本質的には人と同じ移動傾向を持つという仮説を建
て，人が通路に応じて移動方法を変えていることに着目した.人の移動傾向を移動自由度の観点
から考察し，移動傾向に基づくインターフェイスを設計した.加えて目的地への到達を補助する
システムを構築し，複雑な環境下において走行実験を行い，有効性を検証した. 
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